

































加速度对时间 T的运动规律 。机器人的 PTP(Point To
Point)运动所要解决的两个问题是:一 、规划运动轨迹








机器人运动轨迹规划 。Chan Y H 等人提出三次样条































对式(2)和(3)代入相应的约束条件 ,得到有关系数 a i


































































































如图:设 B ,C两点是轨迹规划中必须经过的两点 ,且对
A ,B ,C ,D四点均有位置速度和加速度的要求 ,此时 ,三
次多项式插值就无法满足需要 ,必须用到高阶多项式插




另 T =(t -t i -1)/(t i-t i -1)=(t -t i -1)/Δt i
式中 ,T 为无量纲时间 , t为实际时间 ,0≤T ≤1
三段轨迹的方程分别如下:
θ1(T)=a 10+a 11T +a 12T 2+a 13T 3




















此多项式的系数 a20 , a21 ,……a 25 必须满足六个约束条件
θ20=a20
θ2 f=a 20+a21t f+a22t
2
f+a 23 t f
3



















































研究人员称 ,最初进行的有关试验都很顺利 , NASA 的工程师们对于可以利用机器人在火星上修建简
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